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第 2 章においては、本研究に関連のある従来研究を次の 3 つの観点、(1)脚式ロボットにおける歩行と環境への適応、









第 4 章では、脚式ロボットの行動の最小単位を「すべての脚が最低 1 回遊脚期を終える期間」と定義し、その最小
単位の行動とそれによって生じる環境の見え方の相対的な変化の関係を表す行動レパートリを獲得手法と共に提案し
た。行動レパートリは、移動としての最小単位の行動を表す関節角速度の時系列データと、その行動によって生じる




























また本論文に関連する従来研究は、第 2 章において(1)脚式ロボットにおける歩行と環境への適応性、 (2)生理学、生
物学、およびロボットの制御における反射、 (3) ロボットの行動とそれによって生じる相対的な見え方の変化の関係の
獲得、以上の 3 つの観点から紹介され、これらに対する本論文の立場も明確にされており、新奇性は十分に示されて
いる。
以上のように、本論文はロボット工学分野、特に多自由度ロボットの発展に大きく貢献するものであり、よって博
士論文として価値あるものと認める。
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